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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(S) Verfahren und Vorrichtung zur Koordination mehrerer Fahrsystemeinrichtungen eines Fahrzeugs 

@ Es handcit sich boi der Erfindung um oin Vcrfahrcn und 
eine Vorrichtung zur Koordination mehrerer Fahrsystem- 
einrichtungen eines Fahrzeugs mittels einer Koordinati- 
onseinrichtung. Die Fahrsystemeinrichtungen erzeugen 
in Abhangigkeit vom aktuellen Fahrzustand des Fahr- 
zeugs Ausgangssignale. In der Koordinationseinrichtung 
werden aus den Ausgangssignalen ein Steuerergebnissi- 
gnal erzeugt, das als Sollwertvorgabe zur unmittelbaren 
Beeinflussung desFahrzustandes mittels der Aktuatorein- 
richtungen des Fahrzeugs dient und/oder ein Parameter- 
ergebnissignal erzeugt, das zur Beeinflussung der Regel- 
und/oder Steuerpara meter einer Fahrzustandsregeiung 
bzw. Fahrzustandssteuerung dient. 
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Ikschrcibung 

|0001] Die lirfindung bclrifTl cin Vcrfahrcn und cine Vor- 
richiung /.ur Koordinalion TTichrercr Fahrsyslcmcinrichlun- 
gcn cincs Tahr/cugs. 5 
1 0002 1 Bci cincr solchcn Fahrsystcincinrichlung handcll 
cs sich bcispielswcisc urn cine Abslandsrcgclcinrichiung zur 
Rcgclung dcs Abstands relativ 2UJ eincin vorausfahrcndcn 
Fahrzcug (bei dcr Anmeldcrin unicrdcin Bcgrifr"Distronic" 
bckannt), urn cine Gcschwindigkcilsrcgcicinrichlung Ocin* lO 
pornal), urn einc Kollisionsvcnncidungscinrichlung z. B. 
millcls Brkcnnung cnlgcgcnkoniniendcr Fahr/eugc beim 
tibcrholcn, urn cin Rcifcndruckkontrollsystem, um cine 
Kurvcnwamcinrichtung zur rechtz^iligen Wamung vor Kur- 
vcn bci zu hohcr Fahrzeuglangsgeschwindigkcil, die in ci- is 
ner wcitcrcn Ausbausiufe auch Brcms- und/cder Lenkein- 
griffc vcrursachcn kann, um cin Durchfahrcn eincr Kurve 
mil unzulassig hohcr Gcschwindigkcil zu vcrhindcrn odcr 
um einc bcliebigc anderc Fahrsystemeinrichtung, die dcm 
Fahrcr als Assislenzcinrichlung zur Verfugung gestelll wcr- 20 
den kann. 

10003] Deranigc Fahrsystcmeinrichiungcn konnen zurn 
cincn Icdiglich cine Wamfunktion ausfiihren, um den Fahrer 
auf eincn bcstiimnten Fahrzustand hinzuweisen, z. B. wcnn 
dcr Rcifendruck nichL in eineiii crlaublen Bcrcieh licgl. Dar- 25 
iiberhinaus beslchl jcdoch auch die Moglichkciu dass die 
Fahrsystcmcinrichlungen ohnceinen manuelien EingrifTdes 
Fahrers selbsttatig den Fahrzustand z. B. durch einen Lcnk- 
oder Bremseingriffbceinflussen. Zuni Beispicl kann in eini- 
gen Fahrzeugen dcr Anmeldcrin bcreiLs cine Abslandsrcgel- 30 
cinrichiung vorgesehcn sein, das das Fahrzcug bei zu gerin- 
gem Absiand zura Vorausfahrenden automatisch abbremsl. 
Sollen nun niehrere Fafirsystemeinrichlungen in ein Falir- 
zcug inlegrierl werdcn, muss sichergeslelll scin, dass Zu- 
griffe auf die Aktuatoreinrichlungen des Fahrzeugs ~ z. B. 35 
die Bremseinrichlung oder Lcnkeinrichiung - die durch ver- 
schiedene F^ahrsyslemeinrichtungen ausgelosl werden, ei- 
nerseits ein sicheres Fahren gewahrleistcn und andererscius 
die Aufrechtcrhallung der korrckten Funktionen der ver- 
schicdcnen Fahrsyslemeinrichtungcn crmdglichen. 40 
[0004 j Ausgchend hicrvon liegt der vorliegcnden Erfin- 
dung die Aufgabc zugrunde, ein Verfahrcn und cine Vorrich- 
tung 7MT Durchfuhrung des Verfahrens zu schafTen, um cine 
Iniegration mehrerer Fahrsystcmeinrichtungcn in ein Fahr- 
zcug unter Gcwahrlcislung eincs sichercn Fahrzuslandcs zu 45 
crmoglichen, 

10005 J Dicsc Aufgabc wird gemaB der Mcrkmalc der An- 
spriichc 1 und 1 6 geldsi. 

10006] Die im Fahrzcug vorgesehenen Fahrsyslemeinrich- 
lungen erzeugen Ausgangssignalc in Abhangigkcit von je* 50 
weils ermiltelten FahrzuslandsgroGen. Die Ausgangssignale 
stellen Anfordcrungssignale zur Beeinflussung des Fahrzu- 
slandcs bzw. der Fahrzuslandsregelung odcr dcr Fahrzu- 
slandssteuerung dar. Sic werden einer Koordinalionseinrich- 
tung zugefuhrt. Diese erzcugt in Abhangigkcit von den 55 
gleichzeiiig vorliegcnden Ausgangssignalcn ein Steuercr- 
gebnissignal und/oder cin Paramctcrci^ebnissignal. Das 
Steuercrgebnissignal dienl als Sollwerlvorgabe zur Beein- 
flussung des akluellen Fahrzuslandcs bzw. der aklucllen 
Fahrzcugbewegung. In Abhangigkeil vom Stcuerei^ebnissi- 60 
gnal werden die belrcffenden Akluatoreinrichtungen des 
Fahrzeugs beiaiigu um die gewunschte Fahrzcugbewegung 
bzw. den gewunschlen Fahrzusland zu erreichen. In Abhan- 
gigkeil vom Paramctercrgcbnissignal konnen die Sieuer- 
bzw. Rcgclparamcicr zur Fahrzustandsslcucrung bzw. Fahr- 65 
zuslandsrcgclung, beispielsweisc Schwcllwerte oder das 
Fahrzcug kennzcichnendc Paramder, vcranderl werden. so 
dass einc an den akluellen Fahrzusland adaplierfoarc Steuc- 
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rung bzw. Rcgclung dcs Fahrzuslandcs erreichbar isl. Dcr 
glcichzciligc, unkoordinicrle ZugrifTder F'ahrsyslcmcinrich- 
lungcn auf die Akluatoreinrichtungen odcr das Blockicrcn 
eincr Zugrifrsanfoniemng eincr l*ahrsyslcmeinrichtung Ic- 
diglich wegcn dcs Vorlicgcns cincr zcitlich friihcren ZugrilT- 
sanforderung auf dicsclbcn Paramclcr odcr dicsclbcn Aktua- 
toreinrichlungen isl beim crfindungsgcmaBen Vcrfahrcn und 
bei der erfindungsgemalicn Vorrichtung ausgeschlossen. 
10007 1 Die Fahrsyslemeinrichtungcn kOnncn gleichzeiiig 
auch hinsichtlich dcr an den Fahrcr zur Infonnalion ubcr den 
Fahrzustand veniiiUellcn Ruckmeldung koordiniert werden. 
Dies isl (icgcnsland dcr am gleichcn Tag von der Anmeldc- 
rin hinlcrlcglcn Palcntanmcldung mi! dem Tiicl "Vcrfahrcn 
und Vorrichtung zur Ruckmeldung des Fahr/usUndes cincs 
Fahrzeugs an den Fahrcr" (internes Az: P033 161/DE/l). auf 
die hier vollinhaillich Bezug gcnommen wird. 
|0008| Vortcilhaflc A usgcsial lungcn dcs Verfahrens und 
dcr Vorrichtung gcmafi dcr Erfmdung gchcn aus den jcwcili- 
gen abhangigen Anspruchen hervon 
10009] ZweckmaBigcrweise entspricht das Steucrergeb- 
nissignai dcm Soll-Fahrzusland des Fahrzeugs, wobci das 
Sleuerergcbnissignal die Soll-Fahrzcugbcwcgung ini drcidi- 
mcnsionalcn Raunj bcschreibl. Das Sleuerei^cbnissignal 
dcfmicrt somil die gcsamte, gewunschte, raunilichc Fahr- 
zcugbewegung. 

10010] AUemaliv hicrzu beslchl auch die Mogiichkcit, 
dass das Steuercrgebnissignal der SoU-Fahrzustandsandc- 
rung fur das Fahrzcug entspricht. wot>ei das Sleucreiigebnis- 
signal die SolJ-Fahrzeugbewegungsanderung im dreidimen- 
sionalen Raum bcschreibl, Hierbei wird nur die gewunschte 
Bcwcgungsanderung dcs Fahrzeugs als Sollwerl vorgege- 
ben. Die Bewegungsandcrung isl fiir alle Bewcgungsrich- 
Uingen im dreidimensionalen Raum definiert. 
10011] Das Steuercrgebnissignal kann zur Ansteucrung 
der belrcffenden AkLualoreinrichlungen unmiUelbar an 
diese Akluatoreinrichtungen ubermi licit werden, um die 
Fahrzcugbewegung zu becinflussen. Es isl dabci moglich, 
cine separate Fahrdynamikrcgclung zu iibcriagcm, die in bc- 
kannlcr Weise von einem heutzulage iiblichcn Fahrzu- 
siands-Regel- oder Sieuergerai (z. B. ESP-Regelgcrai) aus- 
gcfiihrl werden kann. 

[0012] Bei eincr anderen Ausfiihrungsvarianle wird das 
Steuercrgebnissignal an ein Fahrzustands-Regcl- oder Sieu- 
ergerai. insbesondere Fahrdynamikregelgeral, ubermitlell, 
das zur Beeinflussung dcr Fahrzcugbewegung StcUsignalc 
fur die Akluatoreinrichtungen hcrvorrufl. Somil isl Icdiglich 
cine miilelbarc tjbcrmiulung dcs SleuereiTgebnissignals an 
die Aktualorcinrichtungcn vorgcsehen. Das Fahrzusiands- 
Regel- oder Sieuergerai bcwertet das Sleuerergcbnissignal 
darauf, ob bei einer dem Sleuerergcbnissignal entsprechen- 
dcn Ansteuerung der Aktuatoreinrichtung ein ausreichend 
stabiler Gesamlfahrzustand gegeben isl und erzeugt in Ab- 
hangigkcit vom Bewertungsergcbnis nur Slellsignale fiir die 
Akluatoreinrichtungen, die ein insgesaml stabiles Fahrver- 
halien gewahrleistcn. Das Fahrzustands-Regcl- oder Sieuer- 
gerai dienl miihin dazu berciis vor der Ansteuerung dcr Ak- 
luatoreinrichtungen zu priifen, ob sich durch die vorgesc- 
hcne Ansteuerung geinaB dem Sleuerergcbnissignal ein in- 
stabiler Fahrzusland einslellen konnle, wobci dann einc enl- 
sprechend korrigicrte Ansteuerung der Aktuatoreinrichlun- 
gen durch die StcUsignalc erfolgi. 

10013] Es isl auch vorlcilhafl, wcnn das Paranidcrcigeb- 
nissignal an ein Fahrzustands-Rcgcl- oder Sieuergerai, ins- 
besondere Fahrdynamikrcgler, zur Beeinflussung dcr 
Slcucr- bzw. Rcgclparamcicr dcs Fahrzusiands-Rcgcl- odcr 
Steuergerats ubcrmiiiclt wird. Das Parameierergebnissignal 
bccinfluss! nichi direki die Ansteuerung dcr Aktuatorein- 
richlungen und somil dcr Fahrzcugbewegung. sondcm dienl 
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da/.u das Rcgcl- b/.w. Sicucrvcrhalicn dcs l^ahr/uslands-Rc- 
gcl- odcr Slcucrgcriils y.u vcrandcrn durch Variation dcr Rc- 
gcl- bzw. Stcueqjarainclcr wic ctwa Ausloscschwcliwcrtc 
(xler sonsligcr das I'ahrverhalicn dcs I'ahr/cugs charaklcri- 
sicrendc Parameter. Soniil isl cine adaplivc Rcgelung b/.w. 
Slcucrung rcalisierbar. 

(00141 Bci dcr Bcsliriintung dcs Stcucrcrgcbnissignals 
und/(xicr dcs I'ardiiielcrcrgcbnissignals kann cine Priorisic- 
rung und/cxlcr CJcwichlung iiichrcrcr vorlicgcndcr Aus- 
gangssignalc dann crfolgcn, wcnn dicsc Ausgangssignaic 
von untcrschicdlichcn l-ahrsystLMiicinrichlungcn stammcn. 
Durch dicsc MaBnahinc isl cs iiiogiich, inchrcre glcich/cilig 
vorlicgcndc /AJgrilTsanfordcrungcn inchrcrcr Fahrsyslcrn- 
cinrichlungcn auf dicscibcn Akluatorcinrichtungcn cxicr 
dicselbcn Parameter ua koordinicrcn. Das Stcucrei^gebnissi- 
gnal bzw. das Paramctcrergcbnissignal bcriicksichligcn da- 
bci die Wichtigkeit dcr vorlicgcndcn Ausgangssignaic fUr 
die Fahrsichcrhcil, wobci cine Cjcwichiung b/w. Priorisic- 
rung entsprechcnd dcr Bcwcrlung dcr Wichligkcit dcr Aus- 
gangssignaic ini Hinblick auf den monicniancn 1-ahr/ustand 
dcs Fahrzcugs crfolgi. 

10015] Uin eincn sichcrcn Fahr/.usland dcs l'a]ir/x.*ugs zu 
ennoglichcn, konncn bei dcr Bcsliiuinung dcs Slcucrcrgcb- 
nissignals und/odcr dcs Paraniclcrcrgcbnissignals zusatzli- 
chc Scnsorsignale, die Infoniiationen ubcr den akiucllcn 
Fahrzusland dcs Fahrzcugs cnlhallcn und/odcr Hingangssi- 
gnalc, die manuellen Vorgaben dcs Fahrcrs cnlsprechcn, bc- 
riicksichtigt wcrdcn. Die Priorisicrung bzw. Gcwichlung dcr 
Ausgangssignaic kann dann unler Bcrucksichtigung dcr zu- 
salzlichcn Infonnalionen dcr Scnsorsignale bzw. dcr Ein- 
gangssignalc erfolgen, wobei die Infomialioncn aus den zu- 
satzlichen Eingangssignalen bzw. Sensorsignalcn als Be- 
wertungskrilerien fur die Gcwichlung und/odcr Priorisic- 
rung dcr Ausgangssignaic bci in Besliinnien dcr bcidcn Er- 
gebnissignale diencn. Die Scnsorsignale konnen beispiels- 
wcisc aktuclle Dalen iiber die Gicrwinkclgeschwindigkeit 
und/oder die Fahrzeugbeschleunigung und/odcr die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit und/odcr die Raddrchzahlen und/oder 
das Lenkradmonienl und/odcr den Ixnkradwinkel enlhallcn. 
Es vcrsichl sich, dass die Fahrzeugbeschleunigung bzw. die 
Fahrzcuggcschwindigkcit einc drcidimcnsionalc Veklor- 
groBc sein kann, uiu die Gcschwindigkcil bzw. die Bc- 
schleunigung in alle Bcwcgungsrichtungen dcs Fahrzcugs 
angeben zu kdnncn, z. B. anhand cines bci Fahrzcugen iibli- 
cherwcisc verwendcten, fahrzeugfcslcn, karlesischcn Koor- 
dinatensystcms. 

10016] Zur F^nnittlung der Gcwichlung dcr verschiedcncn 
Ausgangssignaic konncn die Fahrsystenieinrichlungcn in 
nichrcrc Gruppcn mit unlcrschicdlich hohcn Gruppcnpriori- 
latcn untcrlcill sein, wobci die Ausgangssignaic der Fahrsy- 
slcmcinrichlungen einer Gruppc mil hohcrer Gruppcnpriori- 
lal bei der Bcsliminung des Steuerergebnissignals und/odcr 
dcs Paramelerergebnissignals starker gewichici werdcn als 
die Ausgangssignaic der Fahrsystenieinrichlungcn einer 
Gruppe mit niedrigerer Gruppcnpriorilat. Dabei ist es z. B. 
moglich, die cinen automaiischcn Sichcrheiiscingrifl' anfor- 
demdcn Fahrsystcincinrichlungen einer Gruppe mit hoher 
Gruppcnpriorital und die Icdiglich zur Wamung dcs Fahrcrs 
dicncndcn Fahrsyslcmcinrichlungen einer Gruppe mil nicd- 
rigcr Gruppcnpriorilat zuzuordncn. 
10017) Die Ausgangssignaic dcr Fahrsystemeinrichiungen 
licgcn zwcckinaBigcrwcisc in Form von Sleucrsignalcn zur 
Anforderung einer Bcaufschlagung von Aklualoreinrichlun- 
gcn Oder Parameicrsignaien zur Anforderung einer Bcein- 
flussung dcr Rcgcl- und/odcr Stcucrparamclcr dcr Fahrzu- 
standsregelung bzw. Fahr/ustandssteuerung von wobci das 
Sieucrcrgcbnissignal in Abhangigkcil von den Sleucrsigna- 
lcn und das Parainelcrei;gcbnissignal in Abhangigkcil von 



den Paranicicrsignalcn bcslimml wird. 
10018] Einc Moglichkcit zur Beslimmung des Steuerer- 
gebnissignals bzw, dcs Paramelerergebnissignals bcslehi in 
dcr Bildung der Sununc der mil jcweils cincm Gcwichlsfak- 

5 lor gcwichlclcn Sleucr- b/w. Paramclcrsignalc dcr I'ahrsy- 
stcmcinrichlungcn, wobci insbcsondcre die Sumnic dcr cin- 
zrlncn Gcwichlsfakioren glcich Eins ist und die Gcwichts- 
laklorcn Werte iin Bereich von Null bis Eins annehmen kon- 
ncn. Soli cine reinc lYiorii^Lsbcwcriung dcr yorliegcndcn 

10 Ausgangssignaic erfolgen ist es moglich, bei der Bcwcrlung 
dcr bcidcn Ergcbnis sign ale jewcils eincn Gcwichtsfaklor 
glcich Eins und alle andercn Gcwichlsfakioren glcich Null 
zu selyx;n. 

|0019| Die Gcwichlsfakioren dcr Ausgangssignaic kon- 
15 ncn in Abhangigkcil von cincr der betreffcnden Fahrsyslcm- 

cinrichlung zugcordncten Fahrsyslemprioritiil vorgcgebcn 
wcrdcn. Untcrschicdliche Fahrsysicmprioriiaicn konncn 
cnlwedcr im Bczug auf die Fahrsyslcmcinrichlungen dcrscl- 
ben Gruppc von Fahrsyslcmcinrichlungen odcr im Bczug 
20 auf alle vorhandcncn Fahrsyslcmcinrichlungen vcrgeben 
wcrdcn. 

10020] Bei einer cinfach zu rcalisicrendcn Variante zur 
Bcstirninung dcs Stcucrcrgcbnissignals bzw. dcs Parameler- 
ergebnissignals werdcn Icdiglich die Ausgangssignaic der 

25 Fahrsyslcmcinrichlungen von cincr cinzigcn Gruppc be- 
rucksichligl. Hierbci konnen insbcsonderc die Gruppenprio- 
ritaten der Gruppcn von Fahrsyslcmcinrichlungen vcrgli- 
chen werdcn. deren I^'ahrsyslcmcinrichlungcn zuni Berech- 
nungszcitpunkl Ausgangssignaic hervorgcrufen haben. Die 

30 Ausgangssignaic der Fahrsyslcmcinrichlungen aus der 
Gruppe von Fahrsystemeinrichiungen mil dcr vcrgleichs- 
weise hochslen Gruppenpriorilal dienen dann zur Beslim- 
mung der beiden Ergebnissignale. 

[0021] Bei einer zweckmiiBigen Ausfuhrung dcr crfin- 
35 dungsgemaBcn Vorrichtung ist die Koordinalionscinrich- 
lung zusammcn mil den Fahrsyslcmcinrichlungen und/oder 
dem Fahrzuslands-Regcl- odcr Slcucrgeral in einer Zenlral- 
einhcilinlegrierl ausgetuhrl. Die gcsamlc Vorrichtung bcno- 
ligl hierbci wenig Raum und isl des weileren aufgrund der 
40 kurzen, elekuischen Verbindungen zwischcn den Kompo- 
nenlcn bcsser gcgcn Slorungcn geschulzu wic z. B. gegcn 
auBcrc, clcklromagnclische Felder. 

[0022] Weilerhin isl es vorteilhafl. wcnn die Koordinati- 
onseinrichlung mit einer Scnsoranordnung und/odcr einer 

45 Bedienanordnung vcrbunden isl, so dass die von der Scnsor- 
anordnung crzeugtcn, Infonnadoncn iiber den aktucllcn 
Fahrzustand dcs Fahrzcugs enlhallcnden Scnsorsignale und/ 
Oder die manuellen Einsiellungen des Fahrers enisprechcn- 
den Eingangsisignale der Bedienanordnung zur Bcriicksich- 

50 ligung bci der Beslimmung dcs Steuerergebnissignals und/ 
odcr des Paramelerergebnissignals an die Koordinalionscin- 
richtung iibertragbar sind. Die Koordinalionscinrichlung cr- 
hall dabei zusaizliche Infonnalionen bzw. Dalen der Scnsor- 
anordnung iiber den akiuellen Fahrzustand des Fahrzcugs, 

55 unabhangig von den Ausgangssignalcn dcr Fahrsyslcmcin- 
richlungen. Damii kann die Gcwahrlcistung dcr Siabiliiai 
des Fahrzuslandes wcilcr verbesserl werdcn, da der Koordi- 
nalionscinrichlung mchr Infonnalionen zur Verfugung stc- 
hen als den cinzelncn Fahrsyslcmcinrichlungen. 

60 (0023) Zu Venneidung zjjsalzlichcr bzw. rcdundanler Scn- 
soren bcsleht hicrbei die Moglichkcit, dass einer odcr meh- 
rcre der Sensoren dcr Scnsoranordnung auch als Sensor fur 
cine Oder nichrcrc dcr Fahrsystemeinrichiungen Vcrwen- 
dung findci, 

65 (0024] Im Fblgcndcn wird das crfindungsgcmaBc Vcrfah- 
rcn und die crfindungsgcmaBc Vorrichtung anhand dcr bci- 
gefiigicn Zcichnung naher crlaulerl. Die cinzigc Figur zcigt 
ein Blockschallbild cincr Ausfiihrungsfonn der erfindungs- 
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gcrniiBcn Vorrichlung. 

10025] In dcr Figur ist cin Blockschallbild dcr crfindungs- 
gcmaBcn Vbrrichiung 5 dargestclil, die zur Koordinaiion 
rrichrcrcr Fahrsysicnicinrichlungcn 6 in cincrn nichl nahcr 
dargcslcllicn Fahnxug insbcsondcrc Kraftfahrzcug b/w. 
PKW - dicni. Die Anzahl dcr vorhandcncn I'ahrsyslcrncin- 
richtungen 6 isi grundsaiy.lich belicbig und hangl von dcr 
Ausslauung des Fahr/,cugs ab. 

(0026) Die FahrsysicmcinrichLungcn 6 sind bcispiclsgc- 
niaB in SichcrhciLs-, Koinforl- und Wamsystcmcinrichlun- 
gcn unlcricilt und konntcn auch als Fahrcrassislcnzcinrich- 
tungen bczcichncl wcrdcn. Sic sind zur Unlcrstiitzung dcs 
Fahrcrs in bcsiimrnlcn l-ahr/usiandcn oder Fahrsiluationcn 
des Fahrzeugs vorhandcn. 

(00271 Die beim AusRihrungsbcispiel voi^geschcnc Si- 
chcrhcilssysterncinrichlung isl von cincr Brems-lienk-Assi- 
stcnzcinrichiung 7 (sogcnanntcr "Advanced Brake Assissi") 
gcbildcU die in Abhangigkcit von crkannlcn Ilindcmissen 
auf der Fahrbahn auloniatisch Brcms- bzw. Lenkeingriffc 
ausfuhren kann, um cine Kollision mil deni Hindcmis zu 
vemiciden. Als Sichcrheiissystcincinrichiung kornmt dcs 
wcitercn cine Kurvensicherheilseinrichlung nntelligcnt 
Predictive System") in Betracht, die Kurven iiber GPS im 
voraus erkennl und gegebenenfalls die Gcschwindigkeit dcs 
Fahr/cugs millcis eincs Brciiiscingrirfs rechlzcitig vor dcr 
Kurve an den Kurvenradius anpassl, um instabile Fahrzu- 
stande des Fahrzeugs beim Durchfahron ciner Kurve zu ver- 
hindem. 

[0028] Die beispielsgemaB vorhandene Komforlsystem- 
einrichlung ist als Abslandsrcgeleinrichtung 8 realisien (bci 
der Anmclderin untcr "DisLronic" bekannL), die abhangig 
vom Absiand zu einem vorausfahrenden Fahrzcug Brcms- 
eingrift'c vornimmt, uni einen votgegcbcnen Sicherheilsab- 
stand einzuhallcn. Als Komfortsystemeinrichtung komrnl 
auch eine als "Staumalic" bezeichncle Fahrsystemeinrich- 
tung 6 in Frage, die das autonome Fahren des Fahrzeugs im 
Slau ennogiichU wobei aulomatisch gelcnkl und gebremsl 
wird. 

10029] Bei der gemaG der Figur vorgesehenen Wamsy- 
sicmcinrichlung handeli cs sich um cine Reifendruckwarn- 
einrichtung 9, die den Fahrcr akustisdi und/odcr oplisch 
und/oder haplisch vor einem zu niedrigen oder zu hohen 
Lufldnick in einem der Reifen dcs Fahrzeugs wami. An- 
stelle Oder zusatzlich zur Reifendruckwamcinrichtung 9 
konnte auch eine Gefahrcnslellenwameinrichlung voi^gcsc- 
hen sein, die den Fahrer vor Kurven. unubersichtlichen 
Kreuzungen oder ahnlichem wamL wenn die Fahrzeug- 
iangsgeschwindigkeii dcr betrcffenden Gcfahrenstelle nichl 
angepassi isl. Die Gefahrenstelle kann z. B. miltcis GPS im 
voraus erkannl wcrdcn. 

[0030] Es sind (iberdies weilere Sicherheits-, Komforl- 
und Wamsystemeinrichlungen bekannt, die als Fahrsystem- 
cinrichtung 6 abweichend vom dargesiellten Ausfiihrungs- 
beispiel in bclicbiger Anzahl und in bcliebiger Kombinaiion 
im Fahrzeug vorgesehen sein konnen, 
[0031] Die Fahrsystemeinrichlungen 6 wcisen jeweils ei- 
nen oder mchrcrc Sensoren 10 auf, die in dcr Figur lediglich 
schemalisch dargeslelit sind. Die Brems-Lenk-Assislcnzein- 
richlung 7 verfugl z. B. uber mindeslens einen Radarsensor 
11 zum Dclekliercn von Hindemissen in dcr Umgebung des 
Fahrzeugs, Die Abstandsregeleinrichlung 8 weist einen Ra- 
darsensor 12a zur Beslimmung des Abslandcs zum voraus- 
fahrenden Fahrzeug und einen Fahrzcuglangsgeschwindig- 
keiissensor 12b auf. Die Reifendruckwameinrichiung 10 
cnthalt mchrcrc Rcifcndruckscnsorcn 13 zum Mcsscn des 
Reifendrucks in jedcm der Reifen dcs Fahrzeugs. 
[0032] Die Fahrsystemcinrichtungen 6 wcisen dcs weiie- 
ren jeweils ein Fahrsyslemsleucrgerai 14 bzw. 15 bzw. 16 



auf, die mil cincr Koordinaiionscinrichtung 18 iiber cine 
ciekUnschc crslc Txitcranordnung 19 vcrbundcn isl. Dabci 
kann jcdes 1 ahrsystcmslcuci^eral 14, 15, 16 separat mil dcr 
Koordinalionscinrichiung 18 in Verbindung sichcn, oder die 
5 crslc Tx;itcranordnung 19 kann als Bussystcm ausgcbildcl 
sein, iiber das die Fahrsystemeinrichlungen 6 und die K(X>r- 
dinationsein rich lung 18 kommunizicrcn konnen. 
I0033J Mil der Koordinaiionscinrichtung 18 ist cin i^'ahr- 
zusiands-Rcgcl- oder Stcucrgcrai 22 clektrisch vcrbundcn, 
10 das beispielsgemaB von einem Fahrdynamikrcgelgcral 23 
gebildet ist. Als Fahrdynamikrcgclgeral 23 kornmt bci- 
spielswcisc das heulzulagc in den Fahr/cugcn dcr Anmclde- 
rin bcreits vorhandene FSP-Rcgelgcriit in BeU-acht. 
10034] Die Koordinaiionscinrichtung 18 kann mil dcni 
15 Fahrzusiands-Regel- oder Slcucrgcral 22 und/odcr den 
Fahrsysicmsleucrgeraicn 14, 15, 16 dcr Fahrsysicmcinricli- 
tungen 6 in cincr Zeniraleinheit 24 iniegricn sein. GemaB 
der Figur sind beim bcvorzugtcn Ausfuhrungsbci.spicl die 
Koordinaiionscinrichtung 18, das als Fahrdynamikregelgc- 

20 rat 23 ausgebildete Fahrzuslands-Rcgcl- oder Stcueigcriil 22 
und die FahrsystemstcucrgcrSle 14, 15, 16 als cin Bautcil in 
der Zeniraleinheit 24 zusammcngcfassi, was schematisch 
durch eine gestrichcllc Linie dargeslelit isl. 
10035] Das Fahrzeug kann iiber mchrcrc Aktualoreinrich- 

25 uingen 26 zur Bceinflussung dcr Fahrzeugbewcgung in 
IJingsrichlung (x-Richtung), in Querrichtung (y-Richlung) 
und in Hochrichlung (z-Richiung) des Fahrzeugs vcrfugen. 
Beim Ausfuhrungsbeispiel bilden gcmaB dcr Figur die 
Bremscinrichtung 27, die Lcnkeinrichlung 28 und eine Mo- 

30 torsleuereinrichlung 29 die ansieuerbaren Aktuatoreinrich- 
lungen 26. Bremseinrichlung 27, Lenkcinrichtung 28 und 
Moiorsleuereinrichiung 29 sind mit dem Fahrdynamikregcl- 
gerat 23 zur Kommunikation mitiels einer eleklrischen, 
zweiten Leileranordnung 30 verbunden. 

35 [0036] Es vcrstehl sich, dass die Aktuatoreinrichtungen 26 
auch eine akiive Feder-Damplcr-Einrichtung, eine GcUiebc- 
sieuereinrichiung oder dcrgleichen aufweisen konnen. Da- 
bci kommen Kombinationen von bcliebigen, ansieuerbaren 
Aktuatoreinrichtungen 26 in bcliebiger Anzahl in Betracht. 

40 [0037] Zur Ermittlung von aktuellcn Falirzustandsinfor- 
mationen isl cine Scnsoranordnung 34 vorgesehen, die bei- 
spielsgemaB mil der Koordinaiionscinrichtung 18 und dem 
Fahrdynamikrcgclgeral 23 iiber eine elektrischc, dritic Lei- 
leranordnung 35 verbunden ist. Die Sensoranordnung 34 

45 umfasst Sensoren zur Bcstimmung der Gierwinkelgc- 
schwindigkcil, dcr Fahrzeuglangsgcschwindigkcit, der 
Fahrzeuglangsbeschleunigung, der Fahrzeugquerbeschleu- 
nigung, der Raddrehzahlen und des Lenkradmomcnies. 
J0038j Grundsatzlich konnen mitiels der Scnsoranord- 

50 nung 34 beliebige Fahrzusiandsinformationen bestimmt 
werden, die die Koordinationseinrichtung 18 und/oder das 
Fahrdynamikrcgelgcral 23 benotigen. Z. B. kann auch die 
Fahrzeugbeschleunigung in z-Richiung (Richlung dcr 
Hochachse des Fahrzeugs), der Lenkradwinkcl, die Fahr- 

55 zcugquergeschwindigkeit oder die Fahrzcuggeschwindig- 
keii in z-Richtung in der Scnsoranordnung 34 crraiuclt und 
dcr Koordinaiionscinrichtung 18 und dem Fahrdynamikrc- 
gelgcral 23 als Informationen iiber den momenianen Fahr- 
zusland dcs Fahrzeugs iibermi licit werden. 

60 10039] Die Sensoren der Sensoranordnung 34 konnen zu- 
mindest tcilwcise auch als Sensoren 10 fiir die Fahrsystem- 
einrichlungen 6 diencn b/.w. umgckchrt, falls eine Redun- 
danz aus Sicherhcitserwagungen nichl gewunscht sein 
soUte. Z. B. kann der Fahrzcuglangsgeschwindigkeiissensor 

65 12b dcr Abslandsrcgeleinrichtung 8 glcichzcitig auch als 
Sensor dcr Scnsoranordnung 34 dicnen. 
[0040] GemaB dcr Figur ist auBcrdem eine Bedicnanord- 
nung 36 vorhandcn, die zur manuellcn Vforgabc von Fahrpa- 
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raiiiclcm dicni. A Is I 'ahrparainctcr kann dcr ?'ahrcr z. B. das 
Ixnkvcrhallcn (MaC an Dirckthcil dcr I^cnkung, Ivcnkiibcr- 
sclzung), die Pcdalcharaklcrislikcn, die Molorslcucrung. 
cic. hccinflusscn, urn cine spxirtlichc. kornforlahic odcr son- 
sligc rahrzcugauslcgungsvarianlc wahlcn m konncn. Dcni 
I'ahrcr kann dabci zur Uinslcllung dcr GcsanilabsiirnTiiung 
des Tahrzcugs die Auswahl zwischcn vcrschicdcncn Modi 
wic "Sport", "Kornfort", "Standard" etc. gcgcben wcrdcn. 
Die Bcdicnanordnung 36 isi mil dcr Koordi nation scin rich- 
lung 18 clcktrisch vcrbundcn und libcnnilic!! Hingangssi- 
gnalc an die Koordi nationscinrichtung 18. 
1 0041 ] Es sci an dicscr Slcilc darauf hingcwicscn, dass an- 
sicllc dcr clckirischcn Lcilcranordnungcn 19, 30, 35 in Ab- 
wandlung zuni bcvorzugicn AusfuhrungsbcispicI auch cine 
oplische Ijcileranordnung, z. B. miltels Glasfascrieiler, vor- 
gcschcn scin kann. Auch cine andcrc, bcliebigc Ubcnnill- 
lungsanordnung zwischcn den durch die vorgcschcncn Ixi- 
icranordnungcn vcrbundcncn Hinrichtungcn ist grundsatz- 
lich nioglich. 

1 0042 1 Die Fahrsyslcmeinrichlungcn 6 erzcugcn Aus- 
pangssignalc in Abhangigkeii dcr von den Scnsorcn 10 dcr 
jcwciligen Fahrsyslcmcinrichlung 6 cnnillellen Fahr/u- 
siandsgroBen. Die von den vcrschicdcncn Fahrsystcrncin- 
richlungcn 6 enniUcllcn FahrzuslandsgroBcn hangen von 
dcr konkreien Funkiion dcr jcwciligen Fahrsyslcincinrich- 
lung 6 ab, wobci jcdcr Fahrsyslcmcinrichlung 6 lediglich ein 
Teilsichcrhcitsaspekl des Gesainlfahrzuslands des Fahr- 
zeugs zur Uberwachung, Sleucrung odcr Rcgclung zugcord- 
ncl ist. Bcispiclswcise kann die Abslandsrcgclcinrichlung 8 
den Absland zuni vorausfahrendcn Fahrzeug und die Rcla- 
livgeschwindigkcil dcr beidcn Fahrzeugc bestinimen. Die 
Reifcndruckwamcinrichiung emiitlelt den Lufldruck in al- 
ien Reifen des Fahrzeugs, und die Brenis-Lenk-Assislenz- 
cinrichlung 7 besiimml die Position von Hindcmissen und 
die Relativgeschwindigkeitdes Fahrzeugs relaiiv zu den de- 
tckticrtcn Hindcrnisscn. Wenn cine dcr Fahrsystcmeinrich- 
lungcn 6 einc FahrzustandsgroBe ennittcit, die nicht in ci- 
ne in cnLsprechend zulassigcn Bercich liegl, so crzeugl die 
belrcffendc F'ahrsystemcinrichtung 6 ein Ausgangssignal, 
urn diesc FahrzustandsgroBe wicdcr in einen zulassigcn 
Wcrlcbcreich zu iibcrfuhrcn bzw. diese FahrzustandsgroBe 
bei RegcleingrilTcn dcr Fahrzuslandsrcgelung zu bcriick- 
sichtigcn, so dass ein stabilcr Fahrzustand gewahrieistel 
wcrdcn kann. 

1 0043 1 Dicsc Ausgangssignaie liege n in Fonn cincs Slcu- 
crsignals und/odcr cincs Paranictersignals vor. Sowohi das 
Paramctcrsignal als auch das Steuersignal bcinhalten einc 
Zugriffsanfordcrung auf cine odcr inchrerc Parameter bzw. 
auf cine odcr inehrcre Aktualorcinrichtungen 26 und bcin- 
halten auch die Wcrtc, die den Pararnetcrn zugeordncl wcr- 
dcn sollen bzw. die Wcrle zur Bcaufschlagung dcr betrefl'en- 
den Aktuaioreinrichtungen 26. 

10044] Die als Steucrsignalc vorliegenden Ausgangssi- 
gnaie cnthalien Informaiionen zur Bceinflussung der Fahr- 
zcugbcwegung initlcis eines EinrilTs ciner odcr mchrcrer 
Aktuaioreinrichtungen 26, Z. B. kann cine Fahrsystcmcin- 
richlung 6 miltels cincs cntsprechenden Slcucrsignals die 
Bcaufschlagung dcr Breinscinrichiung 27 anfordcm. um die 
Fahrzeug langsgcschwindigkeil zu vcrringern, odcr es kann 
durch ein Steuersignal die Bcaufschlagung dcr Ixnkcinnch- 
lung angefordcn wcrdcn, um cincn bcslimnitcn Lenkwinkcl 
cinzuslcllcn. Grundsalzlich konncn die Steucrsignalc dcr 
l^'ahrsysicincinrichtungcn 6 jcdcr zur Vcrfiigung sichcndcn 
Akiuatorcinrichiung 26 des Fahrzeugs zugeordncl sein und 
cine bcstimintc Bcaufschlagung bzw. cincn bcstimmtcn Fin- 
grifl'der Akluaiorcinrichtungen 26 anfordem. 
100451 Die als Paramctcrsignal vorliegenden Ausgangssi- 
gnaie siclicn bcispiclsgcinaB einc Andcrungsanfordcrung 



der Rcgclparanicicr des Fahrdynaniikrcgclgcriiis 23 dar, um 
die Rcgclung des Fahrdynamikzuslandcs an die aklucll vor- 
liegenden T'ahr- odcr Fahr/cugbcdingungcn anzupasscn. Fin 
Parantclcrsignal kann hcrvorgcnifcn wcrdcn, wcnn cine von 
5 ciner dcr I'ahrsystcmcinrichlungcn 6 cnnitlcilc Fahrzu- 
standsgroBe nicht inncrhalb cincs vorgcbbarcn zulassigcn 
Wcrtcbcrcichs licgt. Beitii AusfuhrungsbcispicI kann ein 
Andcrungswunsch zur Andcrung dcr Rcgclpardmeicr des 
FahrdynarnikrcgclgeraLs 23 in l-onii von cinem cntsprcchcn- 

to den l"*aranjclcrsignal dcr Reifcndruckwamcinrichiung z. B. 
dann vorlicgcn, wcnn cin zu gcringcr odcr zu hoher Reifcn- 
druck in cincm dcr Rcifcn odcr cin stark untcrschicdlicher 
Rcifcndruck in zwci Rcifcn rcslgcstclll wurdc. ITicrdurch 
wird das Fahrvcrhalicn des Fahrzeugs becintrachtigt, so 

15 dass die Rcifendruckwamcinrichtung cine Anpassung dcr 
Parameter des Fahrdynamikrcgclgerats 23 fur den Rcgclcin- 
griff anfordcn. Bcliebigc, weiterc Paramcicrsignalc andcrcr 
Fahrsystcmcinrichtungcn 6 sind cbcnfalls moglich und han- 
gen vom Finzeifall ab. 

20 10046] Die Ausgangssignaie wcrdcn niitlcls dcr crslcn 
Ijcileranordnung 19 an die Koordinalionscinrichtung 18 
ubcrmittelt. Die Koordinalionscinrichtung 18 dient dazu, die 
von den Fahrsystcmcinrichtungcn 6 hcrvorgcrufcncn Aus- 
gangssignaie zu bcwcrtcn und cin Slcucreqgcbnissignal bzw. 

25 ein Paratiictcrcrgcbnissignal zu crzcugcn. 

10047] Das Stcucrcrgcbnissignal und das Parametcrcrgcb- 
nissignal werdcn gcmaB der bcvorziigten Ausfiihrungsfonri 
von der Koordi nationscinrichtung 18 an das Fahrdynamik- 
rcgclgeral 23 ubcmiittelL, wobci das Fahrdynamikregclgcral 

30 23 in Abhangigkeit voni Steucrcrgebnissignal SlcUsignalc 
fiir die Aktuaioreinrichtungen 26 hcrvorruft. Das Stcucrcr- 
gcbnissignal kann enlweder denri Soll-Fahrzusland enlspre- 
chen und die gewunschte Fahrzeugbewegung ini dreidinien- 
sionalcn Raum dcfinicrcn, oder es kann der Soll-Fahrzu- 

35 standsandcrung entsprechen und somil die gewunschte 
Fahrzeugbewegungsanderung im dreidimensionalcn Raum 
dcfinicrcn. 

(00481 Allerdings wird bei dcr Bcaufschlagung dcr Aktua- 
ioreinrichtungen 26 durch die vom Fahrdynamikregclgcral 

40 23 in Abhangigkeit vom Soll-Fahrzustand odcr von dcr 
Soll-Falirzustandsanderung - die jewcils durch das Stcuer- 
crgcbnissignal vorgcgcbcn sind - die Fahrdynamikrcgclung 
dcrart bcri)ck.sichtigt, dass die Stellsignale fur die Akluaior- 
cinrichtungen 26 bcreiis die vom Fahrdynamikregclgcral 23 

45 gefordcrlcn Bcaufschlagungcn bcinhalten. Mithin sind die 
Stellsignale aus dcm Stcucrcrgcbnissignal und vom Fahrdy- 
namikregclgcral 23 bei dcr Bcwcrlung des Stcucrcrgcbnissi- 
gnals in Abhangigkeit vom Fahrzustand des Fahrzeugs er- 
mitlcllcn Korrcktursignalcn gebildel. 

50 [0049] Es sind daher zwci grundsalzlich Fallc zu untcr- 
scheidcn. Die Stellsignale konncn enlweder dcni Sicucrer- 
gcbnissignal entsprechen, falls ein siabiler, fahrdynamischer 
Zustand vorlicgt und daher kcine Konrekiur des Sieucrer- 
gcbnissignals durch das Fahrdynaniikrcgelgcrat 23 nolwen- 

55 dig ist (Korrcktursignalc des Fahrdynamikregclgcral 23 sind 
glcich Null). Andcmfalls, bei cincm vom I'ahrdynainikrc- 
gelgeral 23 festgestellicn, instabilen Fahrzustand, werdcn 
die Stellsignale aus der Uberlagcrung des Stcuercrgcbnissi- 
gnals mil den crmittcltcn Korrcktursignalcn gebildel. 

60 [0050] Das Fahrdynamikregclgcral 23 dicnl hierbci sozu- 
sagen als den einzclncn Fahrsyslcmeinrichlungcn 6 iibcrgc- 
ordnctcr Wachlcr. Das Fahrdynamikregclgcral 23 bcurlcill 
dabci den Fahrzustand des Fahrzeugs im Gcsamlcn, wohin- 
gegen die Fahrsyslcmeinrichlungcn 6 nur bcsiimmic Fahr- 

65 zuslandsgroBcn bcwcrlcn, die als MaB fiir cincn konkrclcn 
Tcilsaspckl, wic Sichcrhciusabsiand zum vorausfahrendcn 
Fahrzeug odcr ordnungsgcmaBcr Rcifcndruck, des Gcsami- 
fahrzustands des F^ahrzcugs dicnen. 
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(0051 1 Die Ubcrwachungsfunkiion dcs Fahrdynaniikrc- 
gclgcniis 23 kann /.uniindcsl icilwcisc auch bereius in dcr 
Koordinationscinrichlung 18 iniplcmcnlicrt scin. da diesc 
nach dcr 1 'igur auch mil tier Scnsoranordnung 34 vcrbundcn 
isl und die Scnsorsignale auswcrlcn kann. Dcr Koordinati- 5 
onscinrichlung 18slchcn dahcr ausreichcndc Inforinationcn 
liber den I'ahr/usLand dcs l -ahr/A:ugs /ur Vcrfugung. 
[00521 Ncbcn dcrn Slcucrcrgcbnissignal ruli die Koordi- 
nationscinrichiung 18 auch das Paraiucicrcrgcbnissignal 
hcrvor, wcnn als Ausgangssignal cincr dcr l ahrsystcmcin* lo 
richlungcn 6 auch wcnigslcns cin Parainclcrsignal vorlicgt. 
Das Parainclcrcrgcbnissignal bcwirki cine Verandcrung der 
Rcgclparainclcr dcs I'ahrdynainikregclgcraLs 23. 
1 0053 1 Diesc Verandcrung dcr Regel para meter dcs Fahr- 
dynamikregelgerais 23 isl zur Anpassung an den aktucllcn 15 
Fahr/ustand dcs Fahrzeugs vorgesehen, B. an einen vcr- 
inindcrtcn Rcifcndruck. Grundsar/.Iich konnen allc varia- 
blcn Rcgclparainclcr dcs Fahrdynaniikrcgclgcrdls23 initlcls 
dcs Paraiticicrcrgebnissignals vcnindcrl wcrdcn. Als varia- 
ble Rcgclparaniclcr sind diejenigcn Paraiuclcr vorgesehen, 20 
die eincn spurbarcn Einfluss aufden l-'ahr/usiand habcn und 
die sich wiihrcnd des Belriebs dcs 1 'ahr/.cugs vcriindcm kon- 
nen, wic bcispiclswcisc dcr Rcifcndruck (xlcr die I-cdcr- 
Darnpfer-Charaklerislik eincr nicht naher dargesielllcn Fe- 
dcr-Dajiipfer-Einrichlung. 25 
(0054J F-s bcslcht allemativ zu dcr obcn bcschricbcncn 
Ausfiihrung auch die Moglichkeit, das Slcucrcrgcbnissignal 
direkl von dcr Koordinalionscinrichlung 18 mil Ililfc ciner 
in dcr Figur siiichpunklicrl dar;gcsiclllen* cicklrischcn, vicr- 
ten Leiteranordnung 38 an die Aklualorcinrichlungen 26 zu 30 
iibcrmiUeln. Die vierle Leiteranordnung kann wic die andc- 
ren Leiieranordnungen 19, 30 bzw. 35 auch als Bus oder in 
Form von mehreren Einzclvcrbindungcn, als eleklrisclic 
odor optischc Ubcrlragungsslreckc ausgebildci sein. 
[0055] Das Stcuerergcbnissignal wird abhangig von den 35 
zum Berechnungszcitpunkl vorliegenden Sleucrsignalen dcr 
Fahrsyslemeinrichlungen 6 und das Parametcrergebnissi- 
gnai abhangig von den zum Bercchnungszeilpunkl vorlie- 
genden Parameicrsignalcn dcr Fahrsyslemeinrichlungen 6 
in dcr Koordinalionscinrichlung 18 ermiitclt. 40 
I0056J Licgt nur cin Slcucrsignal bzw. Paramclersignal ei- 
ncr dcr Fahrsyslemeinrichlungen 6 vor, so cnispricht das 
Sleuercrgcbnissignal bzw, das Parametercrgcbnissignal die- 
scm Steuer- bzw. Paramclersignal. Eine Gewichtung und/ 
Oder Priorisicrung dcr gleichzcitig vorliegenden Ausgangs* 45 
signaie is( nur dann nolwcndig, wcnn diesc Ausgangssi- 
gnale von unlerschiedlichcn Fahrsyslemeinrichlungen 6 
stammcn. 

10057] Licgt glcichzeitig die ZugrifTsanfordcrung mehrc- 
rer Fahrsyslemcinrichtungcn 6 auf dicselbe Aktualorcin- 50 
richlung 26 mil unterschicdlichen Bcaufschlagimgswerlcn 
vor (mehrere kollidiercndc Sleuersignale), erfolgi beispiels- 
gemaB eine Gewichtung dcr Steuersignaie. Beispielsweise 
kann die Abstandsrcgeleinrichtung 8 zur Korrektur des 
Fahrzeugabstands zum Vorausl'ahrcnden einen Brenisvor- 55 
gang mil lediglich geringcr Brernskrafi anfordern, wahrcnd 
die Brems-Lcnk-Assislcnzcinrichiung 7 aufgrund eincs cr- 
kannien Hindcmisscs aufdcr Fahrhahn einen Bremsvoi^ang 
mil der maximal moglichen Brernskrafi anforden. Die Ko- 
ordinalionscinrichlung 18 muss die unterschicdlichen Sieu- 60 
ersignalc bewenen und cin Sleuerergebnissignal biiden, zur 
cntsprcchcnden Beaufschlagung dcr Brcmseinrichiung 27. 
|0058| Des weileren kann cine Gewichtung und/oder Prio- 
risierung dcr Ausgangssignaie notwcndig sein, wenn Sieu- 
ersignalc unicr.schicdlichcr Fahrsyslemeinrichlungen 6 vor- 65 
licgcn» die die Beaufschlagung unierschiedlichcr Aklualor- 
cinrichlungen 26 anfordern. Dies ist dann der Fall, wenn 
eine gleichzcitige Beaufschlagung unierschiedlichcr Akiua* 



torcinrichtungen 26 mil den Beaufschlagungswerien gemaB 
dcr Slcucrsignalc zu cincm inslabilcn Fahr/.ustand dcs l ahr- 
zcugs fuhrcn wCirdc. lis isl beispielsweise moglich, dass die 
Breins-Txink-Assisicnzeinrichlung 7 einen groRcn TiCnkwin- 
kcl anforden, uni cincni Ilindernis auszuwcichcn, wahrcnd 
die Abslandsregeleinrichiung 8 wcgen eincs vor dcm Fahr- 
zeug auftauchcnden, andcren l^'ahrzeugs einen Breinsvor- 
gang mil maximalcr Breniskrall anfordcrt. Auch in dicscm 
Fall mu.ss cine Priorisicrung und/oder Gewichtung der Slcu- 
crsignalc crfolgen, um den slabilcn Fahrzusiand zu crhalten. 
10059 1 /war kann auch ein cin/igcs Slcucrsignal cincr 
cinzigen I'ahrsystenieinrichtung 6 die Beaufschlagung un- 
ierschiedlichcr Aklualorcinrichlungen 26 anfordern; jaioch 
sind die cnLsprcchenden Bcaufschiagungswcrle bcrcils auf- 
einandcr abgestimmi, so dass hicrbei eine weiterc Bcwer- 
Uing cnlfallcn kann. 

I0060J Eine Kollision von Parameicrsignalcn kann analog 
zu den obcn bcschricbcncn Kollisioncn dcr Slcucrsignalc 
z. B. dann aufliclcn, wcnn die Paramctcrsignalc unier- 
schiedlichcr I'ahrsystemeinrichtungcn 6 eine Korreklur dcr- 
selben Rcgclparameicr des Fahrdynamikrcgclgerals 23 an- 
fordern oder wenn die Andcrungsanfordcrungcn zwar unicr- 
schiedliche Regclpardmcler beu-cfTen, dadurch jcdoch cin 
instabilcr Fahrzusiand entslehen konntc, wcil die Rcgclpara- 
meicr nach der gcfordcrlcn Andcrung nichl nichr aufcinan- 
der abgcslimml wiircn. Dcrartigc Kollisioncn wcrdcn durch 
die Priorisicrung bzw. Gewichtung der Parametersignale 
vcrmiedcn, wic dies auch fiir die Slcucrsignalc gill. 
10061] BcispielsgeniaB crfolgt die Bcslimmung des Sleu- 
erergebnissignals in der Koordinalionscinrichlung 18 durch 
die Bildung der Summe dcr gewichleten Slcucrsignalc dcr 
Fahrsyslemeinrichlungen 6 gemaB der Fonnel: 



n 

1-1 



wobci 

Serg Steuerergebnissignal, 

n die Anzahl dcr vorhandenen Fahrsyslemeinrichlungen 6. 
kj die Gewichlsfaklorcn mil k; e |0; 1] und 



und 



Sj die Slcucrsignalc dcr Fahrsyslemcinrichtungcn 6 sind. 
[0062] Liegl von ciner Fahrsyslcmcinrichtung 6 kcin 
Slcucrsignal von so isl dcr enisprechcnde Wert von Si = 0. 
[0063] Analog zur Bcrechnung dcs Slcuerergcbnissignals 
wird auch das Parameterergebnissignal bcslimml: 



wobci 

Perg das Parameicrcrgebnissignal, 

n die Anzahl dcr vorhandenen Fahrsyslcnjcinrichtungcn 6. 

k| die Gewichlsfaklorcn mil kj e |0; 1] und 



1^1 
und 

Pi die Parametersignale dcr Fahrsyslemeinrichlungen 6 sind. 
|0064j Licgi von cincr Fahrsyslcnicinrichiung 6 kcin Pa- 
ramclersignal vor so isl dcr enisprechcnde Werl von Pj = 0. 
(0065) Zur Priorisicrung der Ausgangssignaie bci dcr Hr- 
milUung eincs Sicucr- bzw. Ergebnissignals bcsichi die 
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Moglichkcil, die I-ahrsystcnicinrichiungcn 6 in Gruppcn /.u 
untcrlcilcn, wobci den vcrschicdencn Gruppcn von l-ahrsy- 
stcincinrichtungcn 6 untcrschicdlich hohc Gruppcnpriorila- 
icn /.ugeordnei wcrden. Die Ausgangssignalc dcr l^'ahrsy- 
slciiicinrichlungcn 6 einer Gruppe von I'ahniysiciiicinrich- 5 
tungcn mil hohcr Ciruppcnprioriiai wcrdcn bci dcr Bcsiini- 
niung dcr bciden lirgcbnissignalc slarkcr gcwichlcu als die 
Ausgangssignale, die von Fahrsyslcrncinrichlungcn 6 cincr 
Gruppe von I'ahrsysicnicinrichiungcn mil cincr nicdrigch 
Gruppcnpriorital stammcn. 

1 0066 1 Die An/iihl dcr gcbildcicn Gruppcn von Fahrsy- 
stcmcinrichiungen isl prin/jpicll bciicbig. Bcispielswcisc 
konnicn die 1 'ahrsyslciiicinrichLungcn 6 in drci Gruppcn un- 
icnciii wcrdcn: 

cine Sichcrhcitssyslcmeinrichlungsgruppc, der alle sichcr- 15 
heiLsrelcvanlcn ^'ahrsystcrneinrichlungcn 6 /.ugeordnct sind, 
cine Koinfonsysicmcinrichiungsgruppc, dcr die Icdiglicii 
den Komfort dcs I-ahrcrs bclrcrfcndcn Fahrsyslcincinrich- 
lungcn 6 zugcordnct sind und 

cine Warnsyslcnicinrichtungsgruppe. dcr die Fahrsyslcm- 20 
cinrichlungen 6 /.ugeordnei sind, die keinc Beaufschlagunj; 
von die Fahr/cugbcwcgung bccinnussenden Aklualorcin- 
richlungcn 26 anfordern, sondcm die den Fahrer voreineni 
akiucllcn, unzulassigcn Fahrzusiand wamcn und gcgcbc- 
ricnfalls mil Hilfc vun Pardiiiclcrsignaicn cine Anpassurig 25 
dcr Rcgclparamclcr an dicscn Fahrzusland anfordern. 
Den Sicherhcilssyslcmcinrichlungen kann dabci die hochslc 
Gruppcnpriorilal und den Wameinrichlungen die niedrigste 
Gruppcn priori lat zugeordncl wcrdcn. In Abwandlung hicntu 
kann auch cine andcrc Hinleilung der Fahrsyslemeinrichtun- 30 
gen 6 in unlcrschiedlichc Gruppcn erfoigcn bzw. ist cine an- 
dcrc Prioriialszuordnung moglich. 

1 0067 1 Sowolil bci der Besliiniiiung des Steuerergebnissi- 
gnals als auch bcim Bercchncn des Paramelcrcrgcbnissi- 
gnals besleht die Moglichkcil, nur die Ausgangssignalc der 
F'ahrsyslenieinrichlungcn 6 zu bcrucksichligcn. die cincr gc- 
mcinsaincn Gruppe von Fahrsyslcrncinrichlungcn angcho- 
ren. Bci cincr bevorzuglen Ausgcslaliung dcs Vcrfahrens 
wird die Gruppcnpriorilal der Gruppcn von Fahrsyslcincin- 
richlungcn, deren Fahrsysleincinrichlungen zumindcsl ein 40 
Stcucrsignal unglcich Null cr/.cugl habcn, vcrglichcn und 
bci dcr Bcsiimmung des Sleuercrgcbnissignals Icdiglich die 
Stcucrsignalc bcriicksichligl die den Fahrsyslemeinrichtun- 
gcn 6 dcr Gruppe mit dcr vergleichsweise hochslcn Grup- 
pcnpriorilal zugeordncl sind. Die Bestiiiimung dcs Paramc- 45 
icrergcbnissignals in Abhangigkcil dcr Paramelersignale der 
F'ahrsysiemcinrichlungen 6 kann in cnlsprechcndcr Anwen- 
dung dcr Bniiiiilung dcs Sleuercrgcbnissignals erfoigcn. 
1 0068) In Koinbination odcr alicmaliv /.u den Gruppcn- 
priorilalcn konnen den Fahrsyslemcinrichlungen 6 Fahrsy- 50 
slctnpriorilalcn zugeordncl sein. Wie schon ini Zusannncn- 
hang mil den Gruppcnpriorilalen erlaulerU dienen die Fahr- 
sysleinprioritaicn auch dazu, bci der Bcsiimmung dcs Sleu- 
ercrgcbnissignals und dcs Paraniclercrgcbnissignals die 
Ausgangssignalc der Fahrsyslemcinrichlungen 6 abhangig 55 
von dcr Fahrsyslcmprioriiai unierschiedlich zu gewichicn, 
Dabci konnen den Fahrsyslcrncinrichlungcn 6 cincr gcniein- 
sanien Gruppe von Fahrsyslemcinrichlungen unlcrschiedli- 
chc I'ahrsysiemprioritalcn zugcwiescn sein. Isl keinc Unier- 
tcilung der Fahrsyslemcinrichlungen 6 in vcrschicdcne 60 
Gruppcn vorgcnommen, so kann jcder cinzclncn Fahrsy- 
stoiHcinrichlung 6 cine Fahrsyslcmprioriiai zugeordncl sein. 
Die Ausgangssignalc der Fahrsyslemcinrichlungen 6 mil 
dcrsclbcn Fahrsysieniprioriiai wcrdcn bcim Bercchncn dcs 
Parainclcrcrgcbnissignals bzw. dcs Stcucrcrgcbnis.signals 65 
glcichcmiaBcn gcwichicl, 

10069] Zusaizlich isl bcispielsgcinaB vorgeschen. dass die 
Koordinaiionscinrichlung 18 zur Bcsiimmung der bciden 
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lirgcbnissignalc wcilcrc Informaiioncn berucksichtigl. 
Diese Infonualioncn crhall die Koordinaiionscinrichlung 18 
im vorliegcndcn l-all in Form von Sensorsignalcn der Sen- 
soranordung 34 und in Fonn von iMngangssignalcn dcr Tk*- 
dicnanordnung 36. Die Infonualioncn aus den liingangs- 
undden Sensorsignalcn konnen als zusalzHchc Bcwerlungs- 
krilcricn bcim Beslimmcn dcr Ckwichlsfakloren dienen. Sic 
konnen aber auch dirckl in die Bercchnung dcs Sieucrci^eb- 
nissignals und/oder dcs Pardmetcrct^gcbnissignals niiiiets 
der Koordinaiionscinrichlung 18 cinbczogen wcrdcn und 
dahcr von dcr Koordinaiionscinrichlung 18 wie ein Aus- 
gangssignal der F'ahrsysiemcinrichlungen 6 hchandelt wcr- 
dcn. 

|0070| Aus den liingangssignalcn dcr Bedienanordnung 
34 kann in dcr Koordinaiionscinrichlung 18 die aklucll vom 
Fahrer gewahlte Abslimmung des Fahrzcugs und die daraus 
rcsuliicrcnden liinsicllwertc dcr Fahr/eugcinrichiungen wie 
I^nkcinrichlung 28. Bremscinrichlung 27, Molorslcucrcin- 
richlung 29, usw. crmillcU wcrdcn. Z. B. kann daraus kon- 
krct das bci cincr clcklronischcn Lcnkeinrichlung variabcl 
einslellbarc "I^nkubcrsclzungsvcrhaltnis" odcr das Damp- 
fungsmaB cincr nichl nahcr dargeslclllen I^'cder-Dainpfer- 
Hinrichiung bcslimml wcrdcn, das aklucll cingeslelll isl. Da 
diese liinslcllwerlc das Fahrverhallcn des Fahrzeugs beein- 
(lusscn, musscn sic bci dcr Beurlcilung des Fahrzuslandes 
(Suibililal odcr Instabililal) bckannl sein. Zur Erhailung 
odcr Wiedercrlangung cines slabilen Fahrzuslandes konnen 
dahcr unlcr Beriicksichligung der manuell vom Fahrer init- 
Icls dcr Bedienanordnung bceinfiusslcn Einslcllwerle der 
Fahrzeugeinrichlungen beslimmle Ausgangssignalc slarkcr 
Oder schwachcr gcwichicl wcrdcn. 
(0071] Die Sensorsignale der Scnsoranordnung 34 enlhal- 
len Informaiioncn uber den Gesamlfahrzuslaiid dcs Fahr- 
zeugs. Um dcsscn Slabililal zu crhallen oder zu erreichcn, 
wcrdcn bcispielsgcmaB die Ausgangssignalc bci der Bc- 
siimmung des Sleuercrgcbnissignals bzw. des Paramclcrer- 
gebnissignals in Abhangigkcil von den Sensorsignalcn dcr 
Scnsoranordnung 34 gcwichicl. Welches dcr Ausgangssi- 
gnalc slarkcr und welches weniger slark gcwichicl wird 
hangi vom Einzclfall, also vom konkrci vorliegcndcn Fahr- 
zusland ab. Die Koordinaiionscinrichlung 18 kann wic das 
Fahrdynamikrcgclgeral 23 auch als den Fahrsyslemcinrich- 
lungen 6 ubergcordnelcr Wachler dienen, um die cinzclncn 
Zugriffsanfordcrungen dcr Fahrsyslemcinrichlungen 6 im 
Hinblick auf eincn slabilen Gcsainlfahrzusland zu koordi- 
nicrcn. 

(0072J Hal die Koordinaiionscinrichlung 18 bcispiels- 
wcisc miliels dcr Sensorsignale der Scnsoranordnung 34 
cine zu hohc Gicrwinkclgcschwindigkcit fcslgcsletlt und 
fordert die Brems-Lcnk-Assislcnzeinrichlung die Bcauf- 
schlagung der Lcnkeinrichlung 28 mil einem Lcnkwinkel, 
der das bereils feslgeslclllc, unzulassige Gicrverhallen noch 
verslarken wurdc, so wird das bclreffendc Sieuersignal dcr 
Brems-Lcnk-Assisicnzcinrichlung bcim Bercchncn dcs 
Stcucrergebnissignais nichl odcr Icdiglich mit einem klcinen 
Gcwichisfaklor berucksichtigl (Gewichlsfakior kj = 0). Es 
verslchl sich, dass bclicbigc, andcrc Fallbcispiclc denkbar 
sind. 

Palcnlanspriichc 

1. Vcrfahren zur Koordinalion mchrcrcr Fahrsyslem- 
cinrichlungen (6) cines Fahrzeugs, wobci aus in Ab- 
hangigkcil von akiucllcn FahrzusiandsgroBen dcs 
Fahrzeugs hcrvorgcrufcncn Ausgangssignalcn dcr 
Fahrsyslemcinrichlungen (6) ein Sieuercrgcbnissignal 
crzeugi wird. das als Sollwcnvorgabc zur Bccinflus- 
sunp des l-ahrzusiandes miliels mindeslens cincr Ak- 
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luaiorcinrichlung (26) dcs Fahr/cugs dienl und/odcr 
cin Paramctcrcrgebnissignal /.ur Bccinflussung dcr Ke- 
gel- und/odcr Stcucrparamclcr ciner Fahrzustandsrcgc- 
lung b/.w. l^'ahrzuslandsslcucmng cr/cugl wirri. 

2. Vcrfahrcn nach Anspruch 1, dadurch gckennzcich- 5 
net dass das Stcucrcrgcbnissignal dcin Soll-Fahr/.u- 
sland dcs I*ahr/eugs cnLsprichU wobei das Stcucrcrgcb- 
nissignal die Soll-Fahnxugbcwcgung im dreidiincn- 
sionalcn Raum bcschrcibi. 

3. Vcrfahrcn nach Anspruch 1. dadurch gckennzcich- \o 
net dass das Slcucrci^cbnissignal dcr Soll-Fahr/.u- 
slandsandcrung fur das Fahr/eug enlsprichu wobci das 
Slcucrergcbnissignal die Soll-Fahnxugbcwcgungsan- 
dcrung iin drcidimcnsionalcn Rauin beschrcibt. 

4. Vcrfahrcn nach einem dcr Anspruche 1 bis 3, da- 15 
durch gekcnnzeichnct, dass das Sleuerciigcbnissignal 
unmiuclbar an die Aktuatorcinrichlungcn (26) zur Bc- 
cinflussung dcr Fahracugbcwcgung ubcrmillch wird. 

5. Vcrfahrcn nach einem der Anspruche 1 bis 3, da- 
durch gckennzeichnel, dass das Stcucrcrgcbnissignal 20 
an cin Fahr/ustands-Rcgel- oder Slcuci|(erat (22), ins- 
bcsondcre Fahrdynamikregler (23), ubcrmiitclt wird, 
das zur Bccinflussung der Fahrzcugbcwegung Stellsi- 
gnalc fur die Aktuatoreinrichtungen (26) hcrvorruft. 

6. Vcrfahrcn nach einem dcr Anspruche 1 bis 5, da- 25 
durch gekcnnzeichnct, dass das Paramctcrci^ebnissi- 
gnai an ein FahrzusUnds>RcgeI- oder Steuergeral (22), 
insbcsondcrc Fahrdynamikregler (23), zur Bccinflus- 
sung desscn Steucr- bzw. Rcgciparameler iiberniiilclt 
wird. 30 

7. Vcrfahrcn nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, dass bei dcr fiestimmung dcs 
Steucrergebnissignals und/oder des Paranieterergeb- 
nissignals cine Priorisierung und/oder Gcwichtung 
mehrerer voriiegender Ausgangssignale dann erfolgt, 
wcnn diese Ausgangssignale von untcrschiedlichcn 
Fahrsystcmeinrichtungen (6) stammen und insbcson- 
dcrc dcnsclbcn Aktuaioreinrichiungen (26) zugeordnet 
sind. 

8. Vcrfahrcn nach einem der Anspruche 1 bis 7, da- 40 
durch gekcnnzeichnct, dass bei der Beslimmung dcs 
Steucrergebnissignals und/odcr dcs Paramctcrcrgcb- 
nissignals Sensorsignale, die Informationcn iibcr den 
aklueilen Fahrzusiand dcs Fahrzeugs enthaiten, und/ 
Oder Eingangssignale, die manucllcn Einstellungcn dcs 45 
Fahrcrs entsprechcn, bcriicksichtigl werden. 

9. Vcrfahrcn nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net dass die Sensorsignale Informationcn liber die 
Gierwinkclgeschwindigkcil und/odcr die Fahrzeugbc- 
schleunigung und/oder die Fahrzcuggeschwindigkeil 50 
und/oder die Raddrchzahlen und/oder das Lenkradmo- 
ment und/oder den Lenkradwinkel enthaiten. 

10. Vcrfahrcn nach einem der Anspruche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Fahrsysiemcinrichlun- 
gen (6) in mchrcrc Gruppen mit unterschiedlich hohcn 55 
Gruppenpriorilaien eingeteili sind, wobei die Aus- 
gangssignale dcr Fahrsyslemcinrichtungcn (6) ciner 
Gruppe mit hoherer Gruppenprioritai bei der fiestim- 
mung des Steucrergebnissignals und/oder des Parajnc- 
tercrgebnissignals starker gcwichlct werdcn, als die 60 
Ausgangssignale der Fahrsystcmeinrichtungen (6) ci- 
ner Gruppe mit nicdrigerer Gruppenprioritat 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet dass die Ausgangssignale dcr 
Fahrsyslcmcinrichlungcn (6) in Form von Stcucrsigna- 65 
len oder Paramelersignalen voriiegen, wobei das Sicu- 
ercrgcbnissignai in Abhangigkeit von den Stcucrsigna- 
len und das Paramctcrcrgebnissignal in Abhangigkeit 
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von den Paramelersignalen be slim ml wird. 

12. Vcrfahrcn nach einem dcr Anspriiche 1 bis 11, da- 
durch gckcnn/cichncU dass das Stcucrcrgcbnissignal 
und/oder das Parainclcrergchnis.signal aus dcr Summc 
dcr bclrcffcndcn, mil jcwcils cincm (jcwichlsfaktor gc- 
wichlelcn Ausgangssignale dcr Fahrsyslemcinrichtun- 
gcn (6) gcbildel wird, wobci insbcsondcrc die Summc 
dcr cinzclnen Gcwichtsfaklorcn glcich Fins ist und die 
Gcwichisfakiorcn Wcne im Bcrcich von Null bis liins 
annchmcn konncn. 

13. Vcrfahrcn nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet dass die (Jcwichtsfaktorcn dcr Ausgangs.si- 
gnalc in Abhangigkcil von eincr dcr bctrcfrcndcn Fahr- 
sysicmcinrichiung (6) zugcordnctcn Fahrsyslempriori- 
tal vorgcbbar sind. 

14. Verfahren nach cincm dcr Anspriiche 1 1 bis 13 in 
Vcrbindung mil Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet 
dass bei dcr Bcstimmung dcs Steucrergebnissignals 
und/odcr des Paranieicrcrgebnissignals lediglich die 
Ausgangssignale dcr Fahrsyslemcinrichtungcn (6) ei- 
ncr einzigcn Gruppe von Fahrsyslemeinrichtungen bc- 
riicksichtigl werdcn. 

15. Vorrichtung zur Durchfiihrung dcs Verfahrens 
nach cincm der Anspriiche 1 bis 14, mit eincr zur Er- 
zcugung dcs Slcucrcrgcbnissignais und des Parameter- 
ergebnissignats in Abhangigkeit von den Ausgangssi- 
gnalen vor^gesehcnen Koordinationscinrichtung (18), 
die zur Bccinflussung des Fahrzustandcs mit den Ak- 
tuatorcinrichlungcn (26) dcs Fahrzeugs millclbar oder 
unmiuclbar vcrbunden ist 

16. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet dass die Koordinationscinrichtung (18) zur 
Obermittlung des Steuercrgebnissignals an die Aktua- 
toreinrichtungen (26) unmiltelbar mil dicsen vcrbun- 
den sind. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Koordinationscinrichtung (18) zur 
Obermililung des Steuerci^ebnissignais und/oder dcs 
Parametcrstcucrsignals mit einem Fahrzustands-Regei- 
oder Steuergeral (22), insbcsondcrc Fahrdynamikregel- 
geral (23), vcrbunden ist das zur Slcucrung und/odcr 
Regelung der Fahrzcugbcwegung in Abhangigkeit 
vom Stcucrcrgcbnissignal mit den Aktuatorcinrichlun- 
gcn vcrbunden ist 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet dass das Fahrzustands-Rcgel- oder Steuerge- 
ral (22) und die Koordinationscinrichtung (18) in eincr 
Zeniraleinheit (24) intcgriert sind. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspruche 15 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Fahrsystcmeinrich- 
tungen (6) Fahrsyslemsleuergcrale (14, 15, 16) aufwei- 
sen, die mit dcr Koordinationscinrichtung (18) in ciner 
Zeniraleinheit (24) intcgriert sind. 

20. Vorrichtung nach Anspruch 19 in Vferbindung mil 
Anspruch 17 oder 18, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Fahrsysiemsteucrgcrate (14, 15, 16), das Fahrzu- 
stands-Rcgel- oder Steuergeral (22) und die Koordina- 
lionseinrichtung (18) in der Zcnu^leinheit (24) inte- 
griert sind. 

21. VDrrichtung nach cincm der Anspriiche 15 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet dass die Koordinationscin- 
richtung (18) mit ciner Scnsoranordnung (34) und/odcr 
eincr Bedienanordnung (36) vcrbunden ist so dass die 
von dcr Scnsoranordnung (34) crzeugicn, Informatio- 
ncn iibcr den akiucllcn Fahrzusiand dcs Fahrzeugs cnt- 
hallenden Sensorsignale und/oder die manucllcn Ein- 
stellungcn dcs Fahrcrs cntsprcchcndcn Eingangsisi- 
gnalcdcr Bedienanordnung (36) zur Bcriicksichligung 
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bci dcr Bcslinunung dcs Sicucrcrgcbnissignals und/ 
<xicr (Ics Pararnclcrcrgcbnissignals an die Koordinali- 
onscinrichlung (18) ubcrtragbar sind. 
22. Vorrichiung nach Anspmch 21, dadurch gckcnn- 
/.cichnct. dass die Scnsoranordnung (34) zuinindcst ci- 
ncn Sensor aufwcist, dcsscn Scnvsorsignal glcich/.citig 
von cincr der l^'ahrsyslciiicinrichlungcn (6) gcnul/.i 
wird. 
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